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 要  旨 
日本の製造業は，生産効率の向上やコスト削減，高精度な加工が強く要求されている．それら
の要求に対応するために 5 軸制御工作機械が国内で普及してきている． 
 5 軸制御工作機械は，並進駆動 3 軸(X,Y,Z) に回転駆動 2 軸を付加したもので，切削点に対し
て様々な工具姿勢がとれることが特徴である．これにより，オーバーハング部を有する複雑形状
の加工が可能である他，段取り替え回数の削減，工具先端部での加工を回避することによる工具
寿命の延長や面性状の向上など，多くの利点がある． 
 しかし，工作機械における回転駆動軸数の増加は機械剛性を低め，加工精度を低下させる要因
となっている．また，5 軸制御工作機械は高い自由度の反面，工具や工作物との干渉を考慮した
工具経路（Cutter Location,CL）を生成しなければならず，CAM による支援が必要不可欠である．
 現行の 5 軸制御工作機械の CAM は，CL データを生成するメインプロセッサと，工作機械の制
御用データである NC データに変換するポストプロセッサに分離しているため，CL データを生成
する段階で工作機械の機械運動を考慮することができない．そのため，加工誤差の要因となる機
械運動を含んだ NC データに変換される CL データを出力する恐れがある． 
 本研究では，制御軸数の増加に伴う加工精度の低下，および加工誤差の要因となる機械運動を
回避する手法として，回転駆動 2 軸の姿勢を 1 点で表すコンフィギュレーション空間
(Configuration Space, C-Space) を適用した．これにより，各切削点において機械運動を考慮し
た工具姿勢を決定し，回転駆動 2 軸の使用軸数を抑制，さらには回転駆動軸の急激な変化やバッ
クラッシの原因となる回転駆動2軸の反転など，加工誤差の要因となる機械運動を回避したCL の
生成が可能となった.  
最後に，オーバーハング部を有する溝形状を加工対象として実験を行い，従来の手法で得られ
た加工面と比較した結果，良好な加工面が得られたことから，本研究の手法の有効性を確認した．
 
